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要約 : 都市空間にとって街路樹の存在は交通安全快適性の向上都市緑化 アメニティ効果 防災 生態











に示す+, , このように 交通安全快適性の向上 都市緑
















は 樹木の診断及び治療 後継樹の保護育成 樹木保護に
関する知識の普及および指導を行う専門家であり 財日
本緑化センタが認定する資格である/, 0 平成 +1年現在









+ 診断基準 活力 健全度など のあいまいさ
, 診断項目被害程度と診断結果の相関の有無
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得られず 樹木の空洞化なども調査できない そこで 巡
回監視を行い 視覚診断と精密診断を実施するロボット
による精密管理部が存在する これは診断のみならず 将
来的には剪定 病害虫駆除 薬剤塗布 倒木回収など 処
置機能も付加することを想定している GIS型デタベ
ス部は街路樹管理台帳システムを有し 各樹木に対して樹









































本研究では OpenGLと GLUTを用いた -DCGシミュ
レタの開発を行った OpenGLとはシリコングラフィッ
クス社が開発した OSに依存しない -DCGライブラリで
あり GLUTとは OpenGL Utility Toolkitを指し ライ
ブラリをサポトしたものである OpenGLと GLUTを
組み合わせることで Windows, Macintosh, UNIXのい
ずれでも動作するリアルタイム -DCGシミュレション
が無料で構築できる Windows XP上で Visual Cを
コンパイラとして C言語でシミュレタの開発を行った
 -DCGシミュレタの構成













ア Xfrog greenworks社 で構築された樹木オブジェク
トを-DフォマットコンバタPolyTrans Okino Com-














































図 , -DCGシミュレタの基本構成 図 - 視点と注視点
街路樹管理診断ロボットを想定した仮想空間における樹木認識 35
分に着目して樹木の葉を認識した




If IGmaxIR IB then IR* IB*
else IR* IG* IB*

ここで IR : RGBカラ画像配列における R成分の光
強度 IG : G成分の光強度 IB : B成分の光強度である
次に 輝度情報が *で無い場合に限定し 判別分析法で
,値処理を実行した+* これは画像の濃度ヒストグラムか
ら統計的に最適な閾値を決定する方法である 各レベルに
属する画素を ,クラスに分類すると クラス間分散 s,Bを
最大にする時に閾値 thは ,クラスの分離を最適にする
画像の全分散 s,Tは thに依らないため クラス間分散との
比をとったクラス分離度 h *h+ がその閾値の良さの














方法である 収縮はある画素の近傍に +つでも *があれば
その画素を *に その他を +にする処理であり 逆に膨張














樹 高木低木 を含むものを ,種類 カメラセンサにつ
いては 仰角 *を一定とし 方位角 qを /	毎 1種類 視点
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図 / 樹木認識アルゴリズムの実行結果例
	他の街路樹などがない背景
図 0 樹木認識結果例 	他の街路樹などがある背景
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Tree Recognition in Virtual Space Assuming
Management and Diagnostic Robot
for Roadside Trees
By
Yutaka SASAKI*, Kiyoshi TAJIMA*, Shunta INOUE** and Masato SUZUKI**
(Received October ,/, ,**0/Accepted March +/, ,**1)
Summary : Roadside trees have important roles and functions in the urban space, such as improving
tra$c safety and comfort, urban greening, amenity e#ects, disaster prevention, ecosystem formation,
and continuance of history and urban culture. On the other hand, due to the poor quality growing
space, there are problems such as damage caused by disease and harmful insects, the use of agricul-
tural chemicals, and the problem of fallen trees due to rot bacteria. Despite the fact that there are a
large number of roadside trees, there are few tree doctors who can make diagnoses. E$cient and
objective diagnoses and management support based on accumulated data is essential for future road-
side tree management. Therefore, this study ﬁrstly proposed a roadside tree management support
system. Then, after turning the focus to diagnostic robots as part of the system’s function and
constructing a -DCG simulator, a tree recognition algorithm using a diagnostic robot in virtual space
was examined.
Key words : Roadside tree management, Automatic diagnosis, Robot, Virtual space, Image recognition
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